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関連する特許 1件  
関連する論文 1編 積載物の滑りを考慮した移動ロボットのモデリングと走行実験 
 
福祉・介護ロボット 
配膳ロボット 
 ・冗長マニピュレータ 
・センサを用いたマニピュ
レータの位置力制御 
様々な形状の走行路面 
高価なセンサ類 
寝たきりの人を起こすことは介助者にとって大変な力仕事であり，腰を痛めるなどの危険性をもって
いる．そういった力仕事の補助をするロボットは支える場所，支える力をコントロールしなければなら
ない．また，寝たきりの人に配膳することや，搬送の補助を行うロボットが自律走行出来るようになれ
ば補助だけでなく，ロボットだけで活躍することができるようになると思われる．また，様々な作業を
行うマニピュレータについて，ドアの開閉を目指して位置と力の同時制御，多リンクマニピュレータの
冗長性の利用，カメラを設置して周囲環境認識に利用する研究などを行っている． 
レスキューロボット 
マニピュレータの制御
(センサを用いない位置・
力制御) 
（冗長性の利用） 
（カメラなどを搭載して
周囲環境の認識）
シーズ 
台車の走行制御
(条件付誘導制御) 
(凹凸路面の走行) 
シーズ 
・力学モデルに基づく走行
制御 
・水平路面走行 
力仕事における支援
ロボット 
目的地まで自動走行
するロボット 
搬送ロボット カメラ搭載型移動マニピュレータ 
自律走行及び 
作業を行う 
移動マニピュレータ 
